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The objective of this project is to design 
and develop a vision system for human like 
robots. The objective human like robot will be 
used for the robot soccer contests of both 
international robot soccer contests, Robot Cup 
and FIRA Cup. In the first year (This year) we 
tried to develop the robot vision algorithms. 
After the development of the robot vision 
algorithms and the field positioning, we further 
simulate and verify them by software. The 
CMOS sensor is used as the robot vision sensor 
to develop the robot vision system. In order to 
fulfill all the contest items of the Robot Cup 
and FIRA Cup, the developed vision system 
includes the following technologies: space 
positioning, color recognition, object 
segmentation, motion estimation, and distance 
measuring. We need the mentioned techniques 
to determine the influences from the 
circumstances to make the best decision for the 
robot. Since the decision must be real time, the 
mentioned techniques will be further 



































































































































































由於 CMOS 感測器尚有 SOC 的高整合
性、低消耗功率(CCD 操作電壓 5-15V，消耗
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 功能項目 附註 
1. 物件顏色 回傳每個物件的顏色 
2. 物件邊界座標 上、下、左、右共四個值 
3. 物件中心座標 在影像畫面中的座標系 
4. 物件大小 回傳每個物件的像素大小 
5. 物件高度  
6. 物件寬度  
一、基本物件辨識功能
 7. 影像資料已更新之旗標  
1. 目標物距離  
2. 目標物方位  
3. 目標物移動方向  
二、定位功能
 4. 機器人本身位置  
1. 特定顏色相鄰之物件辨識 1.視為一物件，回傳上述一基本功能 
2.相連顏色邊界在畫面中的位置方向 
2. 形狀辨識 (橢)圓形、三角形、矩形、正方形 
3. 線段走向辨識 用八位元表示相對應角度 
4. 線段起始座標  
5. 線段終點座標  
6. 線段曲率 1. 曲線彎左或彎右 
2. 彎曲程度 
7. 機器人姿態辨識 站立、蹲下、直躺、橫臥、劈腿舉手 
8. 物件與邊界交點座標 上、下、左、右各與邊界相交兩點 




1. 整張原始影像資料  
2. CMOS 可提供的所有資料  
3. 實際影像畫面 可外接至電腦端 
四、原始資料









1. 辨識顏色致能 顏色乏值設定 
2. 自動曝光致能 曝光設定 
一、基本功能設定
 3. 自動白平衡致能 白平衡設定 
1. 相鄰顏色辨識致能 相鄰顏色順序設定 
2. 形狀辨識致能 形狀設定 
3. 線段走向辨識致能 線段所在視窗選擇設定 
4. 機器人辨識致能  
5. 機器人姿態辨識致能  




7. 第幾大目標物辨識制能 第幾大目標物設定 
1. 目標物距離致能 目標物實體與距離設定 
2. 目標物方位致能  
3. 目標物移動方向致能  
4. 目標物移動速度致能  
5. 機器人本身位置致能  
三、定位功能
 
6. 球門框架辨識致能  
1. 整張原始影像資料致能  
2. CMOS 可設定的所有資料  
3. 實際影像畫面 可外接至電腦端，並進行設定 
四、原始資料
 4. 處理後影像畫面 可外接至電腦端，並進行設定 
1. 電子指南針角度  
2. 頭部水平角度  
五、其他
 3. 頭部垂直角度  
 
